PCX 

ANTRAG 



Der Unterzeichnete beantragt, daB die vorliegende 
Internationale Anmeldung nach dem Venrag uber die 
Internationale Zusammenarbeit auf dem Gebiet des 
Patentwesens behandelt wird 



Von^^meldeamt auszufullen 



Iniernationales Aktenzeichen 



Internationales Anmeldedatum 



Name des Anmeldeamts und "PCT International Application" 



AkTpn/eichen des Anmelders oder Anwallii (falh ge vrunsci 
(max. 12 Zeichen) R. 36462 Lc/Hx 



Feid Nr. I BEZEICHNUNG DER ERFINDLNG 

Vorrichtung zur Uberwachung eines MeSsystems eines elektrischen Antriebs 



FeldNr. II ANMELDER 



Staatsangehorigkeit (Staat); 


DE 




Sitz Oder Wohnsitz (Sts 


lat): DE 


Diese Person ist Anmelder i 
fur folsende Staaten: ' ' 


alle Bestim- Pv'' 
munesstaaten ^ 


aile Bestimmungsstaaten mit 
Ausnahme der Vereinigten Staaten 




nur die Vereinigten 
Staaten von Amerika ^ ' 


die im Zusatzfeld 
anseaebcncn Staaten 


Feld Nr. Ill WEITERE ANMELDER UND/ODER rV\'EITERE) ERFINDER 





Name und .Ajischrift fFamilienname, J'orname; bei juristischen Personen vollsidndige 
amtliche Bezeichming. Bei der Anschrift sind die Postleitzah! und der Name des Staats 
anziigeben. Der in diesem Feld in der Anschrift angegebene Staat ist der Staat des Sitzes 
oder Wohnsitzes des Anmelders, sofern nachstchcnJ kein Stoat des Sitzes oder Wohnsitzes 
angegeben ist.) 

ROBERT BOGC 
Fostfach 30 02 20 
70442 Stuttgart 

BundesreTDublik Deutschland (DE) 



□ 



Diese Person ist 
sieichzeitig Erfmder 



Telefonnr.: 

0711/811-33147 



Telefaxnr.: 

0711/811-331 81 



Fernschreibnr: 



Name und Anschrift (Familienname, J'orname: bei juristischen Personen vollstdndige 
amtliche Bezeichming. Bei der Anschrift sind die Postleitzah! und der Name des Staats an- 
ziigeben. Der m diesem Feid in der Anschrift angegebene Staat ist der Staat des Sitzes oder 
Wohnsitzes des Anmelders, sofern nachstehend kein Staat des Sitzes oder Wohnsitzes 
angegeben ist.) 

KUNZ, Olaf 

Siegf r ieds traSe 53 

64689 Grasellenbach 

DE 



Diese Person ist 
nur Anmelder 



□ 



Anmeider und Erfrnder 

nur Erfmder fH'ird dieses Kdstchen 
angekreiizt, so sind die nach- 
stehenden Ang-ghen nicht notig.) 



Staatsangehorigkeit (Staat): 



DE 



Sitz Oder Wohnsitz (Staat): 



DE 



Diese Person ist .Anmelder 
fur fomende Staaten: 



alle Bestim- 
mungsstaalen 



alle Bestimmungsstaaten mit 
Ausnahme der Vereinisten Staaten 



X 



nur die Vereinigten | 
Staaten von Amerika ^ 



die im Zusatzfeld 
angegebenen Staaten 



'^\.^ Weitere Anmelder und/oder (weitere) Erfinder sind auf einem Fortsetzungsblatt angegeben 



Feld Nr. lA AN^\ ALT ODER GEMEINSAMER VERTRETER; ZLSTELLANSCHRIFT 



Die folgende Person wird hiermit bestellty'ist bestellt worden. um fiir den (die) .\nmelder I | 
vor den zustandigen intemationalen Behorden in folgender Eigenschaft zu handeln als" ' ' 



An watt 



gememsamer 
Vert ret er 



: und .Anschrift (Familienname, J'orname; bei -unstischen Personen vollsidndige 

amtliche Bezeichnung Bei der Anschrift sind die Postleitzah! und der Name 
des Staats anzugeben) 



Telefonnr. 



Telefaxnr.; 



Fernschreibnr : 



Dieses Kasichen ist anzukreuzen. wenn kein .\nwall oder gemeinsamer Vertreier bestellt ist und statt dessen im obigen Feld 
eine spezielle Zustellanschrift angegeben ist. 



FormblanPCT/RO/iOj (Biatt 1) ^ 



Siehe Anmerkungen zii cfiesem Antragsformular 



BlanNr... 2.... 

Fortsetzung von Feid Nr. Ill VVEITERE ANMELDER UND/ODER (WEITERE) ERFINDER 



JVird keines der folgenden Felder benut:t, so isi dieses Blatt dem Antrag nicht beiziifitgen. 



Name und Anschrift (Familienname, Vorname; beijuhstischen Personen voflstcindige 
amiiiche Bezeiclvrung. Bei der Anschrift sind die Postleitzahl und der Name des St a at s an- 
z age ben. Der in die a em Feld in der Anschrift angegebene Staat ist der Staat des Si ties oder 
Wohnsitzes des Anmeiders, soferri nucri:>it:fic/id keiii Steal des Sitzes ode^ IVnhn^it-p^K 
angegeben ist.J 

PUNZET, Alfred 
Damaschkestra^e 2 6 
64 711 Erbach 
DE 



Diese Person ist 



□ 



Anmelder und Erfinder 



angekreiizt, so sind die uacir 



Kcistchpn 



Staatsangehorigkeit (Staat): DE 


Sitz Oder Wohnsitz (Staat): DE 


Diese Person ist Artmeider ^ alle Bestim- 1 | alle Bestimmungsstaaten mit [ . ] nur die Vereinigten 
fur foigende Staaten: ' ' munssstaaten ' ' Ausnahme der Vereinigten Staaten J Staaten von Amerika 


I die im Zusatzfeid 
' aneegebenen Staaten 



Name und Anschrift (Familienname, Vorname; bei Juristischen Personen vollstandige 
amtliche Beieichming. Bei der Anschrifi sind die Postleitzahl und der Name des Staats an- 
ziigeben. Der in dicsem Feld in der Anschrift angegebene Staat ist der Staat des Sitzes odcr 
Wohnsitzes des Anmeiders, sofern nachstehend kein Staat des Sitzes oder U 'ohnsUzes 
angegeben ist.) 

FROEHLI CH , Gerhard 
Lorscher Weg 19 
70 83 9 Gerlingen 
DE 



Diese Person ist 
nur Anmelder 



side*" '"'"'^ T-rFmHpr 



□ 



nur Erfinder iT Vird dieses Kastchcn 
angeh'enzt. so sind die nach- 
stehenden An^aben nicht no tig.) 



Staatsangehorigkeit (Staat): DE 



SEtzoder Wohnsiiz (Siaat): DE 



Diese Person ist Anmelder i 
fur folaende Staaten: ' ' 



alle Bestim- 
munesstaaten 



aiie Bestimmungsstaaten mir 
Ausnahme der Vereinialen Staaten 



nur die Vcrcjnigten 
Staaten von Amerika 



die im Zusatzfeid 
aneesebenen Staaten 



Name und Anschrifi (Familienname, Vorname; bei Juristischen Personen vollstandige 
amtliche Bezeichnung. Bei der Anschrift sind die Postleitzahl und der Name des Staats an- 
zugeben. Der in diesem Feid in der Anschrift angegebene Staat ist der Staat des Sitzes oder 
Wohnsitzes des Anmeiders, sofern nachstehend kein Staat des Sitzes oder Wohnsitzes 
angegeben ist.) 



Staatsangehorigkeit (Staat): DE 


Sitz Oder Wohnsitz (Staat): DE 


Diese Person ist Anmelder | 1 alle Bestim- alie Bestimmungsstaaten mit 

r"Qr foisende Staaten: ' muniisstaaten Ausnahme der \^ereini2ten Staaten 




nur die Vereinigten 1 1 die im Zusatzfeid 
Staaten von Amerika ■ ' angegebenen Staaten 



MELZSR, Siegfried 
Heilbronner StraE>e 
64739 Hoechst 
DE 



10 



Diese Person ist 
I I nur Anmelder 



□ 



Anmelder und Erfinder 



[ I nur Erfinder (V-Vird dieses Kdstchen 
angekreiizt, so sind die nach- 



Name und .Ajischrift (Familienname, Vorname; bei juristischen Personen vollstandige 
amtliche Bezeichnung. Bei der Anschrift sind die Postleitzahl und der Name des Staats an- 
zugeben. Der in diesem Feld in der .Anschrift angegebene Staat ist der Staat des Sitzes oder 
Wohnsitzes des Anmeiders, sofern nachstehend kein Staat des Sitzes oder Wohnsitzes 
angegeben ist.j 



Diese Person ist 
nur .Anmelder 



n 

□ 



nur Erfinder d'Tird dieses Kdstchen 
angekreiizt, so sind die nach- 
stehenden Angaben nicht noti^J 



Staatsangehorigkeit fStaai): 


Sitz oder Wohnsitz (Staat): 


Diese Person ist .Anmelder j 
fur foloende Staaten: 


alle Bestim- 
unesstaaten 


; alle Bestimmungsstaaten niit [ 1 nur die Vereinigten I 1 die im Zusatzfeid 
— ^ Ausnahme der Vereinigten Staaten ' ' Staaten von Ameril:a ' ' angegebenen Staaten 


1 i Weitere .Anmelder und/oder (u eitere) Erfinder sind auf emem Fortsetzungsbiatt angegeben. 



Formbian PCT/RO/101 (Fortsetzungsblan) 



Siehe Anmerkungen zii diesem Antragsfornmlar 



BlanNr....3.. 



Feld Nr. V BESTIMMUNG VOf^ 



Uten 



Die folgenden Bestimmungen nach Kegel 4.9 Absatz a werden hiermit vorgenommen: 
Regionales^Patent 

Q AP ARIPO-Patent: GH Ghana, GM Gambia, KE Kenia, LS Lesotho, M\V Malawi, SD Sudan, SL Sierra Leone, 

SZ Swasiland, UG Uganda , ZW Simbabvve und jeder weitere Staat, der Vertragsstaat des Harare-Protokolls und des PCX ist 
I I EA Eurasisches Patent: AM .Amienien, AZ Aserbaidschan, BY Belarus. KG Kirgisistan, KZ Kasachstan, MD Republik 
Moldau, RU Russische Foderation, TJ Tadschikistan, TM Turkmenistan und jeder vveitere Staat, der Vertragsstaat 
des Eurasischen Patentubereinkommens und des FCT ibt 
[X] EP Europaisches Patent: AT Osterreich, BE Belgien, CH und LI Schweiz und Liechten5^tein, CY Zypem, 
DE Deutschland, DK Danemark, ES Spanien, FI Fmnland, FR Frankreich, GB Vereinigtes Konigreich, 
GR Griechenland, IE Irland, IT Italien, LU Luxemburg, MC Monaco, NL Niederlande, PT Portugal, 
SE Schvvedcn und jeder weitere Stnnt^ der Vertragsstaat des Europaischen Patentubereinkommens und des PCT ist. 
I I OA OAPI-Patent: BF Burkina Paso. BJ Benm, CF Zeniralarrikanischc Republik, CG Koppo CT Cote d'lvuric. 

CM Kamsrun. GA Gabun. GN Guinea, GW Guinea-Bissau, ML Mali, MR Mauretanien, NE N;gcr, SN SenegaL 

TDTschad, TG Togo und jeder vscitcie Staat. der Vertragsstaat der O API und des PCT ist 

Nationales Patent (falls erne andere Schutzrechtsart oder eirt sonstiges Verfahrefi gewiinscht M'ird, bitte auf der gepunktcten Lime angeben): 



□ 


AE 


□ 


AL 


□ 


AM 


□ 


AT 


□ 


AU 


u 


AZ 


□ 


BA 


n 


BB 


n 


BG 


□ 


BR 


□ 


BY 


□ 


CA 


□ 


CH 


□ 


CN 


□ 


CU 


□ 


CZ 


□ 


DE 


□ 


DK 


□ 


EE 


n 


ES 


□ 


FI 


□ 


GB 


□ 


GD 


□ 


GE 


□ 


GH 


□ 


GM 


□ 


HR 


□ 


HU 


□ 


ID 


LJ 


IL 


□ 


IN 


□ 


IS 




JP 


□ 


KE 


□ 


KG 


□ 


KP 


□ 


KR 


□ 


KZ 


□ 


LC 


n 


LK 



□ 
□ 



Vereinigte .Ajabische Emirate 

□ 

Albanien □ 

Armenien □ 

Osterreich ; □ 

1 — I 

Australien 

Aserbaidschan 
Bosnien-Herzegowma 

Barbados i i 

Bulgarien 

Brasilien.. I | 

Belarus - □ 

Kanada □ 
und LI Schweiz und Liechtenstein 

□ 

China □ 

Kuba □ 

Tschechische Republik □ 

Deutschland □ 

Danemark , :. □ 

Estland □ 

Spanien □ 

Finnland □ 

Vereinigtes Konigreich d] 

Grenada □ 

Georeien □ 

Ghana . . □ 

! 1 

Gambia 
Kroatien 
Ungam . .. 
Indonesicn 

Israel 

Indien 
Island 
Japan 



□ 
□ 
□ 
□ 

□ 



Kenia Q 

Kirgisistan lIj 

Demokratische Volksrcpublik Korea | \ 

□ 



LR 

LS 

LT 

LU 

LV 

MD 

MG 

MK 

MN 

MX 

NO 

NZ 

PL 

PT 

RO 

RU 

SD 

SE 

SG 

SI 

SK 

SL 

TJ 

TM 

TR 

TT 

UA 

UG 

US 

uz 

VN 
YU 
ZA 

zw 



Liberia 

Lesotho 

Litauen 

Luxemburg 

Lenland 

P^epublik Moldau. 

Madagaskar 

Die ehemalige lugoslawische Republik 
Nlazed onien . ..... 

Mongol Ci 

Malawi. , , 

Mexiko. 

Norwegen 

Neuseeland 

Polen 

Portugal . 

Rumanien 

Russische Foderation 

Sudan 

Schweden 

Singapur 

Slowenisn , 

Slowakei . . .. . .. 

Sierra Leone 

Tadschikistan 

Turl-jnenistar . 

Turkei . . . 

Trinidad und Tobago. . 

Llkraine 

Uganda 

Vercinicte Staaten von .-\iDen^a- 



Usbekisian... 

Vietnam 

Jugosiawien 

Sudafrika 

Simbabwe..., 



Rebublik Korea Kastchen fur die Bestimmung von S:aatcn. ci e dcm PCT nach der 

Kasachstan . Veroffentlichung dieses Formblatts beigetreier. 



.md: 



Saint Lucia 
Sri Lanka 



□ 
□ 



ErkJarung bzgl. vorsorglicher Bestimniungcn: zusatzluh zu den obcn genannten Bestimmungen niniml der Anmcicicr nacii Rest:] 4,''-* Absaiz b aujh alle 
aiideren nach dem PCT ziilassigen Bestimmungen vor mu Ausnahnie der im Zusatzfeld genannten i3estimmungen. die von die^.er Erkiarung ausgenonimcn 
sind. Der Anmelder erklart. daB diese zusaizlxhen Besimimungen unter di^m Vorbehah emer Bestaugung stehen unc .iedc zu^ciuzlicne Be-stimmung, die vor 
Ablauf von 15 Monaten ab dem Priont^tsdatum nicht bestStigt wurde. nach Ablauf dieser Frist als vom Anmelder zurLickgeno-nnen gi)t {Oil Bes,dngimg 
einer Bestimmung erfolgt durch die Enireichung einer Mirfeilung, m der diese Bestimmung angegeben m ird. und die Z^thiuug j-^r Bestimmimgs- und der 
Besraitgimgsgehuhr Di-:' Besidtigimg mufi beim Anmeldemnt mncrhalb der Frist von J :5 Monaten etngehenj 



Formblatt PCT/RO.TOl (BlaTt2) (Juii 1999) 



Siehe Anmej-kungen zu dtcjsem A ntragsf annular 



Feld Nr. VI 



PRIORITATS^ 



Blatt Nr.. 4 



RUCH 



3 Weitere Pric^JBanspruche sind im Zusaizfeld angegcben 



Ajimeldedatum 
der frOheren .Anmelduns 
(T ag/Monat/Jahr) 


Aktenzeichen der 
friiheren Anmeldung 


1st die fruhere Anmeldung eine: 


nationale Anmeldung: 
Staat 


regionale Anmeldung: * 
regionales Amt 


Internationale Anmeldung: 
.Anmeideamt 


Zeile(l) 

07. August 1955 
f 7 . 8 . 99) 


199 37 480.5 


Bundesrepublik 
Deut s chl a.nd 






Zeile (2) 
22. Juli 2000 
22 .7.00) 


100 35 783 . 0 


BundesrepubliK 
Deut schland 






Zeile (3) 






■ 





{] und2) 



Das Anmsldean-it \vird ersucht, eine beglaubigte Abschrift der oben in Zeile(n) 

bezeichneten fruheren Anmeldung(en) zu erstellen und dem Intemationalen Buro zu ubcrmitleln. 



Feld Nr. VII 



INTERNATIONALE RECHERCHENBEHORDE 



Wahl der Intemationalen Recherchenbehorde (ISA) 

(falls zM'ei oder mehr als zwei Internationale Recherchenbehdrden 
fiir die Ausfuhrimg der intemationalen Recherche lusiandig sind, 
geben Sie die von Ihnen gewdhlte Be horde an: (der: 
Zweibuchstaben-Code kann beniitzt werden) 

IS.V 



Antrag auf Nutzung der Ergebnisse einer fruheren Recherche: Bezugnahme auf 
diese fruhere Recherche {falls eine fruhere Recherche beider intemationalen 
Recherchenberdrde be antrag t oder von ihr durchgefiihrt M'orden ist): 
Datum (Tag/Monat/Jahr): Aktenzeichen Staat (oder regionales Amt) 



Feld Nr. Vni 



KONTROLLISTE; ETNREICHUNGSSPRACHE 



Diese mtemationale Anmeldung enthalt 
die foleende Anzahl von Bliittern: 



Beschreibung (ohne 
SequenzproiokoUteii) 

Anspriiche 

Zusammenfassung: 

Zeichnungen 

SequenzprotokoUteil 
der Beschreibung 

Blattzahl insgesamt 



4 Blatter 

17 Blatter 

: 3 Blatter 
1 Blatter 

: 7 Blatter 

: Blatter 

: 32 Blatter 



Dieser intemationalen Anmeldung liegen die nachstehend angckjeuzten Unierlagsn bei: 



Blatt fur die Gebuhrenberechnung 
n Gesonderte unterzeichnete Vollmacht 

I I Kopien der allgemsinen Vollmacht; Aktenzeichen (falls vorhanden) 
I I Begrundung fur das Fehlen einer Unterschnft 

□ 



Prioritatsbeleg(e). in Feid VI durch 
foleende Zeilennummer gekennzeichnet: 



6. I I Obersetzung der intemationalen Anmeldung in die folgende Sprache: 

7. □ 

8. iZZl Sequenzprotokolle fiir Nucleotide und/oder .Anminosauren (Diskette) 



Gesonderte .Angaben zu hinteriegten Mikroorganismen oder biologischem 
Material 



Abbildungder Zeichnungen, die 

mit der Zusammenfassung 
veroffentlicht werden soil (Nr.): 1 


Sprache, in der die 
internationaie Anmeldung 
emaereicht wird: Deutsch 


Feld Nr. IX UNTERSCHRIFT DES ANMELDERS ODER DES ANW ALTS 



Der Name jeder unierzeichnt^nde'n Person 
dem Antrag ergibt, in welcher Eigenschaft die Person iinterzeichnet. 



ROBERT BOSCH GMBH 




Erf inderunterschrif ten werden nachgereicht 



L^henmeir 





Vom .Anmeldeamt auszufulleri 

1. Datum des tatsachlichen Eingangs dieser 
intemationalen Anmeldun2 


2. Zeichnungen 

1 eince-eansen: 

j 1 ^ ^ - 

1 1 nicht ein- 
' ' gegangen: 


3. Geandenes Eingangsdatum auigrunu nachtraglich. jedoch 
fristgerecht eingesangener L'nteriagen oder Zeichnungen 
zur Vervollstandisune dieser intemationalen Anmeldune: 


4. Datum dcs fristgerechten Eingangs der angcforderten 
Richtigstellung nach .\rtikel 1 1 (2) PCX: 


5. Vom .Anmelder benannte 

Internationaie Recherchenbehorde: ISA/ 


6, Ubermittlung des Recherchenexempiars bis zur Zahiung 
1 1 der Recherchengebuhr aufgeschoben 
1 i 




Vom Intemationalen Buro auszufuiien 

Datum des Eingangs des .Aktenexemplars 
beim Intemationalen Biiro: 



FormblattPCT/RO/101 (letztes Blatt) 



Sie he Anmerhingen zu dies em Autragsfornmlar 



INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 



Intematio s Aktenzeichen 

PCT/DE 00/02548 



A. KLASSIRZIERUNG DES ANMELDUNGSSEQENSTANOES 

IPK 7 H02H7/08 H02H3/05 



Nac^ der Internationalen Patentklassifikation (IPK) Oder nach der naUonaten Ktassifi Ration und dec tPK 



B. RECHERCHIERTE GEBIETE 



Recherchierter Mindestprufstoff (Klassiftkattonssystem und Klassiiikalionssymbole j 



Rechercniene aoer ntchl zurn MiiidestpruistoM genorende Veroftentlichungen, soweit die-^e unter die recherchierten Gebteie fallen 



Wahrend der internanonalen Recherche konsultterte eleklronische DaJenbank (Name der Datenbank und evt(. verwendete Suchbegrifte) 

WPI Data, PAJ, EPO-Internal 



C. ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 



Kalegone' 



Bezeichnung der Verottentlichung, soweil ertorderlicti unler Angabe der tn Bctracht kommenden Teile 



DE 43 30 823 A (BOSCH GMBH ROBERT) 
16. Marz 1995 (1995-03-16) 
in der Anmeldung erwahnt 
Zusammenf assung 



Betr. Anspmch Nr. 



□ 



Weitere Verotrentltchungen sind der Forlsetzung von Feld C zu 
entnehmen 



0 



Siehe Anhang Patenttamrlie 



" Besondere Kategonen von angeget>enen Veroftentlichungen 

"A" Veroftentlichung, die den altgemeinen Stand der Technik definien. 
aber nicht als besonders bedeutsam anzusehen tsl 

'E' atteres Dokument, das ledoch erst am oder nach dem internationalen 
Annr>etdedatum verotfenlltcht worden ist 

•L' Verottenilicbung. diegeeignet ist. einen Pnorrtatsanspruch zwettelhaft er- 
scheinen zu lassen, Oder durch die das Veroffenttichungsdatum einer 
anderen im Rechercnenbericht genannten Veroftentlichung belegt werden 
soil Oder die aus einem anderen besonderen Grund angegeben isi (wie 
ausgefunrt) 

'Cy Veroffenlltchung, die Sich aut eine mundliche Offenbarunq. 

eine Benutzung, eine Ausstetiung Oder andere fylafinahmen bezieht 
■P" Veroftentlichung. die vor dem internationalen Anmetdedatum aber nach 

dem beansprucfilen Pnorrtatsdatum veroffendicht worden tsi 



'T' Spatere Verbtfentlichung, die nach dem internationalen Anmeldedaium 
Oder dem Pnoritatsdatum veroffentlicht worden ist und mrt der 
Anmetdung nicht kollKJtert, sondem nur zum Verstandnis des der 
Erfindung zugrundeliegenden Pnnztps Oder der ihr zugrundeitegenden 
Theorie angegeben isl 

Veroftentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung 
kann altein aufgrund dteser Verottentlichung mcht als neu oder auf 
ertindenscher Tatigkeit beruhend betrachtet werden 

"Y' Veroffenlltchung von besonderer Bedeutung: d»e beanspruchte Erfindung 
kann nicht ais auf erftnderischer Tatigkeit beruhend betrachtet 
weroen. wenn die Veroftentlichung mrt eineroder mphroren anderen 
Veroftentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und 
diese Verbmdung fur einen Fachmann naheliegend ist 

Veroffentfichung. die Mrtglied dersetben Patenttamil*e ist 



Datum des Abscniusses der internalionaien Recherche 



8. Dezember 2000 



Absendedatum des intemat»onalen Recherchenbenchts 



18/12/2000 



Name und Postanschrrti der Iniemalionalen Recherchenbehorde 
Furopaisches PatentamI P3 5818 Patentlaan ? 
NL - ?280 HV Riiswt(k 

Tel (+31 -70) 340-2040. Tx 31 6Sl epo nl. 
Fax- ( + 31-70) 340-3016 



Bevollmachiigter bediensteter 



Salm, R 



-orrnolan PCT"SA,'?in fBtatl 2i (Juii 1992") 



INTERNATIONALER 



HERCHENBERICHT 



Angaben zu Verotteniltcnungen. zur sett>en Patentfamilie jetioren 



Intemaiior 



Akienzeichen 



PCT/DE 00/02548 



Im Recnerchenoencnt 
angefuhrtes Pateniaokument 



Datum aer 
Veroffentiichung 



Vlitglied(er) der 
Patenttamiiie 



Datum aer 
Veroffentiichung 



DE 4330823 



16-03-1995 



CH 689133 A 
GB 2281826 A,B 
IT MI941854 A,B 



15-10-1998 
15-03-1995 
13-03-1995 



VERTRAGWER DIE INTERNATIONALE ZUS^MENARBEIT 

AUF DEM GEBIET DES PATENTWESENS 



PCT 

INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 

(Artikel 18 sowie Regeln 43 und 44 PCT) 



Aktenzeichen des Anrnelders Oder Anwalts 
R. 36462 Lc/Hx 


WEITERES siehe Mitteilung uber die Ubermittlung des internationalen 

Recherchenberichts (Forrrtblatt PCT/ISAy220) sowie, soweit 
VORGEHEN zutreffend, nachstehender Punkt 5 


internationaies Aktenzeicnen 

PCT/DE 00/02548 


li iiGi 1 IdLiui laicS r\t ii i icrldedatu m 

( Ta g/Mona t/Jahr) 

02/08/2000 


(Friihestes) Prioritatsdatum (Tng/Monat/Jahr) 

07/08/1999 


Anmelder 

ROBERT BOSCH GMBH et al . 
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I IF 1 

I A I uaruber hinaus iiegt IhrTi jeweiis eirie Kopie der in die: 



. Clatte 



[innten Unterlagen zum Stand def Tprhnik bei. 



Grundlage des Behchts 

a. Hinsichtlich der Sprache ist die internationale Recherche auf der Grundlage der internationalen Anmeldung in der Sprache 
durchgefuhrt worden, in der sie eingereicht wurde, sofern unter diesem Punkt nichts anderes angegeben ist. 



□ 



n 
□ 
□ 
□ 



Die internationale Recherche ist auf der Grundlage einer bei der Behorde eingereichten Ubersetzung der internationalen 
Anmeldung (Regel 23.1 b)) durchgefuhrt worden. 

Hinsichtlich der in der internationalen Anmeldung offenbarten Nucleotid- und/oder Aminosauresequenz ist die internationale 
Recherche auf der Grundlage des Sequenzprotokolls durchgefuhrt worden, das 
I I in der internationalen Anmeldung in Schrifiicher Form enthalten ist. 

zusammen mit der internationalen Anmeldung in computerlesbarer Form eingereicht worden ist. 
bei der Behorde nachtraglich in schriftlicher Form eingereicht worden ist. 
bei der Behorde nachtraglich in computerlesbarer Form eingereicht worden ist. 

Die Erklarung, daR das nachtraglich eingereichte schriftliche Sequenzprotokoll nicht uber den Offenbarungsgehalt der 
internationalen Anmeldung im Anmeldezettpunkt hinausgeht, wurde vorgelegt. 

I I Die Erklarung, daO die in computerlesbarer Form erfafBten Informationen dem schriftlichen Sequenzprotokoll entsprechen. 
wurde vorgelegt. 

] I bestimmte Anspruche haben sich ais nicht recnerchicrbar cr-viesen (siehe Feld I). 

I I Mangelnde Einheitlichkeit der Erfindung (siehe Feld II). 

Hinsichtlich der Bezeichnung der Erfindung 

pTj wird der vom Anmelder eingereichte Wortiaut genehmigt. 
I I wurde der Wortiaut von der Behorde wie folgt festgesetzt: 



5. Hinsichtlich der Zusammentassung 

wird der vom Anmelder eingereichte Wortiaut genehmigt. 

wurde der Wortiaut nach Regel 38.2b) in der in Feld III angegebenen Fassung von der Behorde festgesetzt. Der 

I I Anmelder kann der Behorde innerhatb eines Monats nach dem Datum der Absendung dieses internationalen 

Recherchenberichts eine Stellungnahme vorlegen. 

6. Folgende Abbildung der Zeichnungen ist mit der Zusammentassung zu veroffentlichen: Abb. Nr. 1 



wie vom Anmelder vorgeschlagen keine der Abb. 

I I well der Anmelder selbst keine Abbildung vorgeschlagen hat. 
I I well diese Abbildung die Erfindung besser kennzeichnet. 
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(57) Abstract: Disclosed is a device for monitoring the measuring system of an electric drive 02), comprismg a measunng system 
I — (12) which is used to detect at least one measuring variable of an electric drive (10); and at least one conn-oller (78) which is supplied 
with the at least one measuring variable detected by said measuring system (12 ) and which produces at least one control vanable tor 
controlling said drive ( 10). At least one signal detection system (34, 73, 79, 89, 91, 93) is provided in order to detect errors in the 
measuring system (12). 

^ (57) Zusammenfassung: Es wird eine Vorrichtung zur Uberwachung eines Messsystems eines elektrischen Antriebs vorgeschia- 
gen. umfassend ein Messsystem ( 12) zur Erfassung zumindest einer Messgrosse eines elektrischen .Antriebs ( 10), zumindest einen 
Q Regler (78), dem zumindest die von dem Messsystem (12) erfasste Messgrosse zugefuhrt ist, und der zumindest eine Steligrosse 
^ zur .\nsteuerung des Antriebs ( 10) erzeugt, wobei zumindest erne Signal erfassung (\34, 73, 79, 89, 9!, 93) zur Fehlererkennung dcs 
Messsystems (12) vorgesehen ist. 
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10 Vorrichtung zur Uberwachung eines Melssyscems eines 

elektrischen Antriebs 

St3.nci d-Sir Teciiriik; 

15 Die Erfindung geht aus von einer Vorrichtung zur Uberwachung 

eines MeSsystems ernes elektrischen Antriebs nach der Gat- 
tung des unabhangigen Anspruchs . Aus der DE 43 30 823 C2 
ist eine Antriebsvorrichtung mit einer Sicherhei tseinrich- 
tung fiir den Sonderbetrieb bekannt . Hierbei ist zur Uberwa- 

2 0 chung des Motors eine redundante Sicherheit seinrichtung vor- 

gesehen, welche in einer Sonderbe triebsart die Drehzahl des 
Motors auf Einhaltung eines vorgegebenen Hochstwertes uber- 
wacht und die Energiezuf uhr zum Motor unterbricht, wenn die 
Drehzahl groSer ist als der vorgegebene Hochstwert . Zur Be- 

25 stimmung der Drehzahl werden zwei verschiedene Signale in 

der Weise erfa£t, daE das erste Signal von einem Drehzahl - 
sensor gewonnen wird, und das zweite Signal aus dein zeit- 
lichen Verlauf des hierfur mittels eines weiteren Sensor 
erfaj^ten Stromes in wenigstens einer der Phasenzulei tungen 

30 zum Motor abgeleitet v;ird. Uberschrei tet die erfaSte Dreh- 

zahl einen vorgegebenen Hochstwert, wird die Energiezuf uhr 
zurQ Motor durch Schalten eines einern Met zglei chri cheer da- 
vorgeschalteten Leis tungsschal ters sowie durch zusatzliches 
Abschalten des Wechselricht ers unterbrochen . Eine Uberwa- 

3 5 Chung des Drehzahlsensors anhand des St romvex-lauf s ist 
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lastabhang^g uzid daher relat:Lv ungenau . Der Erfindung liegt 
die Aufgabe zugrunde , ein verbesserces Uberwachungssys t em 
iiber den gesamten Drehzahlberei ch hinweg anzugeben, das ohne 
emen weireren Drehzahlsensor auskorrLxx . 

5 

Vorteile der Erfindung 

Die erf indungsgemaSe Vorrichtung zur Uberwachung eines MeS- 
sysrems ernes elektrischen Antrieb umfaEt zumindest em MeE- 

0 system zur Erfassung einer MeE.gr6Se ernes elektrischen An- 

criebs sowie zummdest einen Regler, dem zummdest die von 
dem Mefisystem erfal^Le MeiSgrolSe zugefiihrr: ist, and der zum.m- 
dest erne StellgroEe zur Ansteuerung des Antriebs erzeugt . 
Es ist zumindest eine S ignal verarbei tung zur Fehl ererkennung 

5 des MeSsystems vorgesehen . Dadurch wird eine fruhzeitige 

Fehlererkennung des Antriebsystems errercht, wenn ein Fehler 
des MeE,systems vcrliegt . 

In emer zweckmaJligen Wei t erbi Idung ist vorgesehen, dass der 
0 Signalverarbei tung zur Fehlererkennung des MeSsystems zumin- 

dest eine von dem Regler erzeugte Groi^e zugefuhrt ist. Durch 
eine geschickte Auswahl der aus zuwertenden ReglergroEe kann 
auf eine zusatzliche Signalerf assung zur Fehlererkennung 
verzichtet werden. Da der Regler ohnehin bei dem Antriebssy- 
S stem zur Verfugung steht , kann mit einfachen Mitteln die 

Storsicherhei t des Systems verbessert werden. 

In emer zweckmaSigen Ausges tal tung ist der Signal verarbei - 
tung zur Fehlererkennung des MeSsystems zumindest eine von 
) dem Mei^system erzeugte und/oder daraus abgeleitete Groile zu- 

gefuhrt. Die Embeziehung emer weiteren aus zuwertenden Gro^ 
Se erhoht die Zuver 1 ass igkei t der Fehlererkennung. Werden 
msbesondere mehrere Fehlererkennungsmogl i chkei ten vorgese- 
hen, so kann die Auswertung der von dem MeSsystem bereitge- 



wo 01/1 1747 PCT/DEOO/02548 



suellcen Groise zur PiausiiDili tat der Fehlererkennung heran- 
gezogen werden. 

Finer v/eiteren zv;eckTna£igen Ausgestal tung iaL zux Fehlerer- 
5 kennung des MeJSsystems ein MeEsystemmodell vorgesehen, das 

zumindest einen fiir das MeEsystem zu erwartenden Schatzwert 
erzeugt . Die Beriicksicht igung der SchatzgroEe des MeJ^system- 
modells erhoht weiterhin die Zuverlassigkei t der Fehlerer- 
kennung und kann ebenfalls zu einer Plausibili tat siiberpru- 
10 fung herangezoqen werden. 

Fine erf indungsgemaSe Vorrichtung zur Uberwachung eines MeS- 
sys terns eines elektrischen Antriebs zeichnet sich dadurch 
aus , daH. eine Signalverarbeitung ein einen Fehler des 

15 Me£systems anzeigendes Fehlersignal erzeugt in Abhangigkeit 

von der Polradspannung . Die Polradspannung verandert sich, 
wenn das MeSsystem des elektrischen Antriebs, beispielsweise 
ein Drehzahl- oder Positionsgeber , schleift und dadurch ein 
Geberversatz auf tritt . Insbesondere die fluSbildende Kompo- 

20 nente der Polradspannung eignet sich als auszuwertende Gro- 

Se . Der gegeniiber dem Normalfall auftretende Geberversatz 
zum Polrad verandert die in Feldrichtung induzierte Spannung 
und steht auch wahrend des laufenden Betriebs des elektri- 
schen Antriebs zur Verfiigung. Es konnen rechtzeitig Gegen- 

25 maSnahmen eingeleitet werden, wenn eine fehlerhafte Geber- 

anordnung erkannt wird. 



In einer zweckmaSigen Wei terbi idung ist vorgesehen, eine 
AusgangsgroSe eines Langs s tromr eg lers zur Erzeugung eines 

3 0 Fehlersignals heranzuziehen . Ublicherweise ist zur Regelung 

einer Synchron- bzw. Asynchronmaschine ein Langsstromregler 
zur Regelung der f luSbi Idenden StrorrLK: opponent e verge sehen. 
Aufgrund der zusatzlichen durch den Geberversatz induzierten 
(Langs) Spannungskomponente bildet sich auch bei dem Langs - 

35 stromregler eine Regelabwei chung . Deshalb kann der Inte- 
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gralanteil des Langss t romregiers als eine emen Geberversatz 
des MeSsystems anzeigende GroSe ausgewertet werden, da der 
Incegralantei 1 ein Kal^ ist fur die zusatzlich durch den Ge- 
berversatz induzierce Langsspannung . Diese GrolSe steht am 
5 Regler ohnehin zur Verfiigung und muS nichr eigens erzeugt 

werden . 



Eine vorteilhafte Ausgest al nung sieht emen Vergleich der 
den Geberversatz anzeigenenden GroSe mit einenn Grenzwert 

10 vor, der von den Reglerparame t ern und/oder den Streckenpara - 

metern abhangt . Insbesondere die Tot zeitspannung m Folge 
der Schaltertot zei t der Ans t euers tuf e , die induzierte Pol- 
radspannung in Folge der Totzeit des Querstromreglers oder 
die Parameterabweichungen von Indukt ivitat en und Widerstan- 

15 den konnen zu Regelabwei chungen fiihren, die den Integralan- 

teil des Langss t romregiers zusatzlich beauf schlagen . Da die 
Regler- und S t reckenparamet er in etwa bekannt sind, konnen 
sie bei der Wahl des Grenzwerts, mit dem der Integralant ei 1 
des Langsstromreglers verglichen wird, berucksicht igt wer- 

20 den. Die Genauigkeit der Fehl ererkennung des MeSsystems er- 

hoht sich dadurch . 



Eine alternative Aus f iihrungs f orm zeichnet sich dadurch aus , 
daS die aus dem Ausgangss ignal des MeSsystems abgeleitete 

25 Beschleunigung des Antriebs ausgewernet wird. In dem sich 

anschl ieE.enden Vergleich mit bestimmcen Grenzwerten wird er- 
ne fehlende mechanische Verbindung zwischen dem elektrischen 
Antrieb und dem Geber erkannt . In einer zweckmaSigen Weiter- 
bildung wird diese Uberwachung nur aktiv, wenn der von dem 

30 Regler des Antriebs vorgegebene St romsol Iwert den maximal 

zulassigen Strom.sollwert erreicht. In diesem. Fall kann von 
einer kritischen Bet nebs s i tuat ion ausgegangen werden, die 
eventuell durch em fehlerhaftes MeSssystem ausgelost worden 
sem kcnnte . Diese Aus f iihrungs form kann vorzugsweise als 
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PlausiJoxli tatstest zu anderen Geberiiberwachungen parallel 
ausgef iihrt werden . 

In cincr alternativen Ausfuhxuiig isu zur Uberwachung eines 
5 MeSsystems eines elektrischen Antriebs ein Drehzahliiber- 

wachungsmodell vorgesehen^ das in Abhangigkeit von bestimm- 
ten EingangsgroSen einen Schatzwert des Ausgangssignals des 
MeSsystems erzeugt . Treten signif ikante Abweichungen mit dem 
tatsachlichen Ausgangssignal des MeSsystems auf ^ wird auf 
10 ein fehlerhaftes MeEsystem geschlossen. 



Bei einer zweckmaEigen Wei terbi Idung ist eine Auswahlsrhal - 
tung vorgesehen, die in Abhangigkeit von der geschatzten 
Drehzahl eine Auswahl der Uberwachungsf unkt ion vorsieht, Bei 
15 hohen Drehzahlen kommt das Drehzahliiberwachungsmodel 1 zum 

Einsatz. Da es bei niedrigen Drehzahlen unwirksam ist, wird 
fur diesen Fall auf die Langs spannungsuberwachung zuriickge- 
griffen. Dadurch wird s i cherges t el 1 t , daS in jedem Drehzahl- 
bereich ein Fehler des MeSsystems sicher erkannt wird. 

20 

Weitere zweckmaEige Wei terbildungen ergeben sich aus 
weiteren abhangigen Anspriichen und aus der Beschreibung . 



Zeichnung 

Die Ausf uhriingsbeispiele der Erfindung sind in der Zeichnung 
dargestellt und werden im folgenden naher beschrieben. 



Es zeigen Figur 1 eine Reglers truktur mit Uberwachungsein- 
3 0 richtung einer Synchronmaschine , Figur 2 eine Reglerstruktur 

mit Oberwachungseinrichtung einer Asynchronmaschine , Figur 3 
ein Blockschal tbi Id einer Langs spannungsiiberwachung , Figur 4 
ein regelungs technisches Ersat zschal tbild der Synchronma- 
schine im Normalfall, Figur 5 ein regelungs techni sches Er- 
3 5 sat zschal tbild der Synchronmas chine im Fehlerfall, Figur 6 
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em Blockschalrbi la der Uberwachungsemr ichtung fiir die 
Asynchronmaschine sowie Figur 7 ein Drehzahliiberwachungsmo- 
dell . 



Beschreibung der Ausf uhrungsbeispiele 

Ein Drehzahl - Lage -Geber 12 als MeSsystem erfaSt den Polrad- 
wmkel eines elektrischen Antriebs 10, m dem ersten Aus- 

10 f uhrungsbeispiel gemaS Figur 1 em Synchr onmot or . Ein Um- 

richter 14, der von emem Pulswei tenmodulator 16 angesreuer: 
v.'ird, bestromt die drei Phasen des elektrischen Antriebs 10. 
Bei zwei der drei Phasen sind neweils St romsensoren 20 vor- 
gesehen, deren Ausgangssignale II, 13 einer Eingangst rans - 

15 formation 22 zugefiihrt sind. Die Eingangstransf ormation 22 

erzeugt einen Querstrom- Is twert IQ_IST und einen Langss t rom- 
Iscwert ID_IST. Uber den ersten Dif f erenzierer 30, dem der 
Polradwmkel zugefiihrt wird, entsteht die GroSe oo , aus 
der durch einen Integrator 26 ein Ri chtungswinkel (p gebil- 

20 det wird. Aus dem Richtungswmkel (p stellt em Smus- 

Cosinus -Generator 28 die ent sprechenden sin{^)- und 
cos ( ^ ) -Werte der Eingangs t ransf ormat ion 22 und der Ausgang- 
strans format ion 18 zur Verf ugung . Aus der AusgangsgroE.e des 
ersten Diffenzieres 30 wird iiber einen Umsetzer 31 em Sen- 

25 sor-Drehzahlistwert n_sensor gebildet, der sowohl einem 

zweiten Di f f erenzierer 32 als auch einem zweiten Summations- 
punkt 4 2 (mit negativem Vorzeichen) zugefuhrt wird. Das Aus- 
gangssignal des zweiten Di f f erenzierers 32 dient einem als 
Plausibilitatstest 34 bezeichneten Schal tungstei 1 als Em- 

30 gangsgroge . Der Plausibl itat stest 34 erzeugt ein Plausibili- 

tat s - Fehlersignal 35. Aus der am. zweiten Summat lonspunkt 42 
zur Verf ugung stehenden Drehzahlabwei chung aus Drehzahsoll- 
wert n_soll und Sensor - Drehzahl is twert n_sensor bildet em 
Drehzahlregler 44 emen Querstrom.- Sol Iwert IQ_SOLL, der ei- 

35 nem dritten Summat ionsDunkt 46, dem Plausibilitatstest 34 
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sowie einer Entkopplung 50 zugefiihrt: wird. Der von der Em- 
gangstransf ormation 22 gebildete Querstrom- Istwert IQ_IST 
dient als EingangsgroSe fiir den Plausibil i tatstes t 34 sowie 
- mit negativem Vo^rzeiciien - L\1jl den dx'ititen Sumruat ion spunk t: 
5 46. Die Regelabweichung von Quers trom-Sol Iwert IQ_SOLL und 

Querstrom- Istwert IQ_IST wird einem Quers tromregler 48 zuge- 
fiihrt, der als PI-Regler ausgefiihrt ist . An einem vierten 
Summat ion spunk t 52 steht die Regelabweichung von Langsstrom- 
sollwert ID_SOLL und Langsstrom- Istwert ID_IST, von der Ein- 

10 gangstransf ormation 22 erzeugt, als EingangsgroSe fiir einen 

Langsstromregler 54 - ebenfalls als PI-Regler ausgefiihrt - 
zur Verfiigung. Der Langsstrom- Sol Iwert ID_SOLL nimmt fiir die 
Synchronmaschine den V>/ert Null an. Er ist ebenfalls der Ent- 
kopplung 50 zugefiihrt. In einem fiinften Summat ionspunkt 56 

15 wird eine AusgangsgroSe der Entkopplung 5 0 von dem Ausgangs- 

signal des Quers tromreglers 4 8 abgezogen, wodurch man einen 
Querspannungs * Sol Iwert UQ_SOLL erhalt . Analog wird an einem 
sechsten Summat ionspunkt 58 ein Langsspannungs - Sol Iwert 
UD_SOLL erzeugt. Querspannungs - und Langs spannungs- Sol Iwert e 

20 UQ_SOLL, UD_SOLL bilden die EingangsgroSen fiir die Ausgang- 

stransf ormation 18. Die Ausgangs transformation IB setzt die- 
se Werte zusammen mit sin(^) und cos ( ^ ) in zwei weitere 
Spannungs -Sollwerte USl_Soll, US2_Soll um, die dem Pulswei- 
tenmodulator 16 zugefiihrt sind. 

25 

Das Blockschaltbild gemal5> Figur 2 zeigt die Reglerstruktur 
einer Asynchronmaschine . Sie ist im wesentlichen identisch 
mit der m Figur 1 gezeigten Reglerstruktur der Synchron- 
Maschine, allerdings ist der Langsstrom- Sollwert ID_SOLL 

3 0 nicht mehr auf den Wert Null f estgelegt , sondern eine Aus- 

gangsgroEe eines Spannungsreglers 85. Der Spannungsregler 85 
erhalt als EingangsgroSen den Querstrom.sollwerr IQ_SOLL, den 
Querspannungssol Iwert UQ_SOLL und den Langsspannungssollwert 
UD_SOLL . Der Int egralant ei 1 I_ANTEIL__D des Langss tromreglers 

35 54 wird einem Langsspannungsregler 87 zugefiihrt, dessen Aus- 
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gangsgroSe neben dem Schlupf to*s und der AusgangsgroSe des 
FluEmodells 24 dem Sumrr.at ionspunkt 25 als Eingangsgrof^e dient . 

Bas Ausf iihrungsbeispiel gemai^ den Figuren 1 und 2 w:ird nun 
5 prazisiert und erweitert in Figur 3 . Der Querst romregler 48 

laSt sich darstellen durch eine Paral lei schal tung eines 
Proportionalanteils 60 und eines Int egralanteils 61 des 
Querstromreglers 48. Auch der Langss tromregler 54 besteht 
aus einem parallel geschalteten Proport ionalantei 1 63 und 

10 emem Integralanteil 64. Der Ausgang des Integrators 64 des 

Langsstromreglers 54 wird einem Komparator 73 zugef iihrt , der 
einen Grenzwert G erhalt und em Langsspannungs - Fehlersignal 
75 erzeugt . Aus der Mult iplikat ion der Winkelgeschwmdigkei t 
(jj {Winkelgeschwindigkeit des d-q- Koordinatensys terns ) mit dem 

15 verketteten Flui^ i|/p ergibt sich die Polradspannung Up, die 

dem fiinften Summat ionspunkt 56 zugefiihrt wird. Die Entkopp- 
lung 50 wird realisiert durch ein erstes Proport ionalglied 
69 ( Standerwiderstand R^) , ein zweites Proport lonalgl led 70 
( Standerrnduktivitat L^) und em drittes Proport ionalgl ied 

20 71 (Standerwiderstand R^) sowie zwei Multiplizierer 66, 67. 

Bei dem regeiungs technischen Ersat zschal tbi Id der Synchron- 
maschine im Normalfall gema^^ Figur 4 wird einem zehnten Sum- 
maticnspunkt 110 eine Antriebs -Langsspannung Ud zugef iihrt . 

25 Aus der AusgangsgroEe des zehnten Summat ionspunktes 110 bil- 

det ein PTl -Langsantei 1 115 emen Antriebs - Langsstrom Isd, 
der neben der Winkelgeschwindigkeit co (Winkelgeschwindigkeit 
des d-q-Koordinatensystems ) einem dritten Multiplizierer 113 
als SingangsgroSe dient. Die mit der Standerindukt ivi tat Ls 

30 gewichtete AusgangsgroSe des dritten Mul t ipl i z ierers 113 

dient einem elften Summat ionspunkt 111 neben einer Antriebs- 
Querspannung Uq und der negativen Polradspannung Up (gebil- 
det aus dem Produkt von Winkelgeschwindigkeit w und einem ma^ 
gnetischen Flul?. ) mit negativem Vorzeichen als Eingangsgrofie . 

35 Em PTl -Queranteil 116 ermittelt aus der AusgangsgroSe des elften 
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Summat ionspunktes 111 einen Antriebs -Querstrom Isq- Daraus bildet 
ein die Polpaarzahl p und den magnet i schen FluE \\jp beriicksicht i - 
gender Proport ionalitatsf aktor 118 (3/2*p*v|yp) eine elektri- 
sches Moment Mel, von dem m emem zwolften Summat ionspunkt 
5 112 ein Lastmomenr Mi abgezogen wird. Die result ierende Gro- 

Ee verarbeitet ein Integrator 119, gewichtet mit einem rezi- 
proken Massentragheit smoment J, zu einer Winkelgeschwindig- 
keit (OUT des Lauf ers . Wird die Winkelgeschwindigkei t com des Lau- 
fers mit der Polpaarzahl p (Bezugszeichen 120) mult ipl iziert , er- 

10 gibt sxch die VJinke Iges chwindigkei t co ( Winkelgeschwindigkeit 

des d-q-Koordinatensystems ) . Diese wird den beiden Multipli- 
zierern 113, 114 jeweils ^ v.^Ajf^i t.e^. KingangsgroSe zugefiihrt . 
Die mit der S t anderindukt ivi tau Ls gewichtete AusgangsgroE-e 
des vierten Mul tiplizierers 114 verwendet der zehnte Summa- 

15 tionspunkt 110 als EingangsgroSe . 



Das regelungs technische Ersat zschal tbild der Synchronmaschi - 
ne im Fehlerfall gemalS Figur 5 unterscheidet sich von dem in 
Figur 4 dargestell ten Normalfall in folgender Weise. An den 

20 elften Summat ionspunkt 111 wird nunmehr lediglich die mit 

einem Faktor cos (a) 117" gewichtete Polradspannung Up (Up 
CO * negativ zuruckge f uhrt . a ist der Versat zwinkel des 

Drehzahl -Lage-Gebers 12, bezogen auf seine urspriingl iche An- 
ordnung im fehlerfreien Betrieb. Durch den Geberversatz a 

25 gelangt auch an den zehnten Summationspunkt 110 eine mLit dem 

Faktor sin (a) 121" gewichtete Polradspannung Up. Die Auswir- 
kungen des Geberversat zt es a schlagen sich auch in dem Pro- 
port ional i tat sf aktor 118" mit dem Faktor cos (a) nieder. 

3 0 In Figur 6 ist das Uberwachungskonzept der Asynchronmaschine 

gezeigt . In der Regelung 78 gemaS Figur 2 ist die in Figur 3 
darges t ellue Langs spannungsuberwachung 73 integriert . Zu - 
satzlich ist ein Drehzahluberwachungsmodel 1 89 als MeEsy- 
stemmodell vorgesehen, dem die Querspannungs - und Querstrom- 

3 5 Sollwerte UQ_SOLL , IQ_SOLL, der Langsspannungs - Istwerr 
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ID_IST sowie der FluS-Istwert zugefuhrt sind. Als Ausgangs- 
groSe stellt das Drehzahluberwachungsmode 1 1 89 die Schatz- 
drehzahl n_modell einem Vergleicher 91 sov/ie einem Umschal- 
ter 93 zui" Verf iigung . Der Umschalter 93 erhalt em Modell- 
5 Fehlersignal 92 als Ausgangssignal des Vergleichers 91 und 

das Langsspannungs-Fehlersignal 75 als AusgangsgroSe des 
Komparators 73 der Langs spannungsiiberwachung 79 gemaE Figur 
3 . 

10 In Figur 7 ist das Drehzahluberwachungsmodel 1 89 naher ge- 

zeigt . Der Quersr rom- Sol Iwert IQ_SOLL gelangt, mit einem 
Propcrcionalglied Rotorwiderstand " 96 gewichtet , an einen 
ersten Dividierer 99 und iiber ein Proport ionalgl r ed „Stator- 
widerstand" 95 mit negativem Vorzeichen an einen siebten 

15 Summat-ionspunkt 102. Der siebte Summa t ionspunkt 102 erhalt 

auEerdem den Quer spannungs - Sol Iwert UQ_SOLL als Eingangsgro- 
Se und Ixefert die resul t lerende AusgangsgroSe emem achcen 
Summa t ionspunkt 103 . Dem ersten Dividierer 99 und einem 
zweiten Dividierer 100 wird der FluS-Istwert zugef uhrt . Die 

20 AusgangsgroSe des ersten Dividierers 99 wird einem neunten 

Summa t ionspunkt 104 inverrierc auf geschaltet , Der zweite Di- 
vidierer 100 erhalt als weitere EingangsgroSe die Ausgangs- 
groSe des achten Summat ionspunkt es 103 und liefert seine 
AusgangsgroEe sowohl an den neunten Summat ionspunkt 104 (mit 

25 negativem Vorzeichen) als auch - gewichtet mit einem Propor- 

tionalglied „ Steuindukt ivi tat " 97 - an einen Multipli zierer 
105. Der Multiplizierer 105 erhalt als weitere EingangsgroEe 
den Querstrom- Istwert IQ_IST und gibt die resul tierende Aus - 
gangsgroEe mit negativem Vorzeichen an den achten Summat i- 

30 onspunkt 103 ab . Ein Integrierer 107 verarbeitet die Aus- 

gangsgrolSe des neunten Summat ionspunkt es 104 zu einer 
Schat zdrehzahl n_m.odell . 

Gemaf?! der Theorie der f eldorient lerten Regelung emer Syn- 
3 5 chron- bzw. Asynchronmaschme kann der von den S t romsensoren 
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20 erfaSte Standerstrom II, 13 nach Uberfiihrung in ein iro- 
torbezogenes orthogonales Zweiphasensystem (d-q- 
Koordinatensystem) in zwei Komponenten, namlich dem Quer- 
strom-Istwert IQ_IST, und dem Langsstrom- Istwert ID_IST auf - 
S geteilt werden. Die Langs strorrJkcTr.ponente ID baut das magne- 

tische Feld der Maschine auf und ist in der gleichen Rich- 
tung wie das Feld orientiert. Der Querstrom IQ steht recht- 
winklig auf dem Langsstrom ID und bildet mit diesem den Sum- 
mienstrom, der mit der Um.lauf f requenz « des Felds umlauf t . 
10 Der Querstrom IQ_IST bildet das Drehm.oment des elektrischen 

Antriebs 10, wahrend der Langsstrom ID_IST die fluSbildende 

/-ij 1 i~ ^ ^-,„„4--^Tn4- 

O L- JL (^U lJV*>Jt 11^(^1 ICll L_ (^d J_ & L- C= J_ _L t_ . 

Der nachfolgend beschriebene Plausibi 1 i tat stest 34 iiberwacht 

15 den Drehzahlregelkreis auf plausible Beschleunigungsdaten 

dann, wenn der Querstrom- Sollwert IQ_SOLL den Maximalstrom 
I^^ erreicht, den der Drehzahlregler 44 gerade noch ausgeben 
darf . Das Antriebssystem wird mit einem maximalen Moment be- 
aufschlagt. Durch zweimaliges Dif f erenzieren des Ausgangs- 

20 signals des Drehzahl -Lage-Gebers 12 wird die Ist- 

Beschleunigung a_ist ermittelt . Ist die Ist -Beschleunigung 
a_ist kleiner als eine vorgebbare Minimalbeschleunigung , 
wird ein Fehlersignal generiert . Der elektrische Antrieb 10 
konnte sich im Blockierzustand befinden. Eine entsprechende 

25 Anzeige mit der Fehlermeldung „blockiert" kann vorgesehen 

werden. Besitzt die Istbeschleunigung a_ist im Vergleich zu 
dem Querstrom-Sollwert IQ_SOLL ein nicht korrespondierendes 
Vorzeichen, wird ebenfalls eine Fehlermeldung erzeugt . In 
diesem Fall konnte der Drehzahl -Lage -Geber 12 verdreht , oder 

30 die Motorzulei tungen falsch angeschlossen sein. Anhand des 

Querstrom-Istwerts IQ_IST karm eine Unterbrechung der Ener- 
gieversorgung des Antriebs 10 festgestellt werden, wenn 
trotz maximal zulassigem Querstrom-Sollwert IQ_SOLL kein 
Querstrom-Istwert IQ__IST ermittelt werden kann. Der Plausi- 

35 bilitatstest 34 dient insbesondere der schnellen Reaktion 
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auf einen nicht korrekt justierten Drehzahl -Lage -Geber 12 
Oder auf eine fehlende mechanische Kopplung zwischen Dreh- 
zahl - Lage -Geber 12 und Antrieb 10. 



10 



15 



20 



Die nachfolgende Langs spannungsiiberwachung 79 nach Figur 3 
dient insbesondere der Ermittlung eines schleifenden Dreh- 
zahl - Lage -Gebers 12. Ein schleif ender Drehzahl - Lage -Geber 12 
zeigt eine von der tatsachlichen Drehzahl des Antriebs 10 
abweichende Drehzahl an. Fiir die Synchronmachine wird im 
Normalfall der Drehzahl -Lage -Geber 12 so auf den Antrieb 10 
eingestellt, dal^ sich bei einem gemessenen Polradwmkel von 
0° das Polrad und die Stander widersrandsachse der Phase U 
gegeniiberstehen . Eine lockere Verschraubung des Drehzahl - 
Lage-Gebers 12 fiihrt nun dazu, daS die Polradlage nicht mehr 
mit der gedachten Langsachse der Stromregelung uberein- 
stimmt. In diesem Fall ist das auf auf das Polrad bezogene 
PCoordinatensystem der Stromregelung um den Geberversatz a 
zum Polrad hin verdreht . Fiir die weitere Berechnung wird zur 
Vereinf achung angenommen, daS sich der Geberversatz a bezo- 
gen auf den Polradwinkel £ kaum andert {a - konst) 



25 



Normalfall 



Standerbezogenes Koordinatensys tern 



FehlGrfall 



a kontant ^ 0 



30 



vi/p = * e 



(1.1) 



(1 - 2 . ) 



dt 



Up = j * e 



dt 



20 
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Polradbezogenes Koordinatensyst em 



NozTual fall Fehl erf a 1 1 



u% = Up * e'^^^ U^p = Up * ^ jiS.a) 

U^p = jV>p*e^^* — (1-3.) U\ = jVp*e^'^*"'* — (1.4.) 

dt dt 

10 U% = jUp U% = jUp [cos(a) + sin(cr)] 

"D /-f r:^ 1 T 1 r-i r>r c Vi T-i -i Ci^V^Citr' Kfl^r^Ci') ~\ -i -r^ t^, 1 v- o "F £i o +- t-i X<^j^ty^t^ <^t-i £=i7-^ 

Unter Bezugnahme auf die Figuren 4 (regelungstechnisches Ersatz 
15 schaltbild der Synchronmas chine im Normalfall) und Figur 5 (re- 

gelungstechnisches Ersatzschal tbild der Synchronmas chine im Feh 
lerfall) ergeben sich fur die beiden Falle folgende Gleichungen 



Normalfall 



disd 

O) * I. 

dt 



dt 



FehlerfBll 



30 = Rs * Isd + « * - Up sin(a) 

dt 



(1.6. ) 
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Ant nebs -Querstrom- bzw. - spannungs Komponent e , 
Ant riebs - Langs St roiT;-- bzw. - spannungskomponente 
Winkelgeschwindigkeit des d - q - Koordinatensys terns 
Magnetische FluE, erzeugt durch das permanent erregte Polrad 
Standeri ndukt ivitat 
S tat orwider stand 

ITT. Normalfall (a ^ 0, kem Versatz des Drehzahl - Lage -Gebers 
12) sind die d-q- Koordmat ensysteme von Regler 78 und An- 
trieb 10 identisch. Bel Vernachlass igung des Ubertragungs - 
verhaltens des Umrichters 14 stammen die von der Regelung 78 
15 vorgegebenen Komponeneten UD_SOLL bzw. UQ_SOLL mit den Span- 

nungs~?:omponenten im Antrieb 10 Ud bzw. Uq iiberein . 

Im Fehlerfall (a ^ 0) smd d:Le d-q-Koordinatensysteme von 
Regler 78 und Antrieb 10 nicht mehr identisch. Die Quer- und 

20 Langskomponenten im Antrieb (Ua, Isd, Uq , Isq) weichen auf- 

grund des Geberversat z t es (a ^ 0) von denen im Regler 78 
(UD_SOLL, ID__SOLL, UQ_SOLL , IQ_SOLL) ab . Dre Winkelgeschwin- 
digkeit com des Lauters wird von dem schleifenden Drehzahl - Lage - 
Geber 12 erfafit und nach Mul t ipl ikat ion mit der Polpaarzahl p der 

25 Langsspannungsiiberwachung 79 gemaS Figur 3 als Winkelge- 

schwindigkeit (o zugefiihrt. Die induzierte Spannung * (o 
( Polradspannung Up) tritt nicht mehr allein in der q-Achse 
im Regler 78 auf . Dadurch ergibt sich eine signifikante An- 
derung der Spannung ud m der d-Achse (um - Up*sin(Cir)) . Da 
der Langss t romregler 54 weiterhm den Langsstrom auf Null 
regelL, ist die Anderung der Spannung Ud m der d-Achse im 
Spannungssollwert erkennbar . Aufgrund der Beschaf f enhei t des 
Langsstromreglers 54 spiegelt sich diese vom Geberversatz (a 
^ 0; herruhrende Spannungsanderung im Intiegratcr 64 wieder. 



mi t 

<.!J : 

: 

Ls : 
RS : 
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Daher eignet sich die AusgangsgroSe des Integrators 64 zur 
Ermittlung, ob ein Geberversatz aufgetreten ist . Hierzu 
wird der Ausgangswert des Integrators 64 in dem Komparator 
73 mit dem Grenzwert G verglichen. Im Idealfall (Geberver- 
satz a - 0, keine Systemtctzei ten, gleichbleibend genaue 
Angaben der Model Iparameter und Rs) nimmt der Integrator 
64 den Wert Null an. Im Normalfall jedoch gibt der Integra- 
tor 64 auch ohne Geberversatz {a =0) ein konstantes Signal 
ab, das durch die Tot zei tspannung ( Schal tertotzei t der PV7M- 
Stufe) f die induzierre Polradspannung (in Folge der Totzeit 
des Langsstromreglers 54) und durch schwankende Modellpara- 
meter bednngt rst . Dio gcnannten Pararneter konnen jedocli 
vorab berechnet werden und in Form des Grenzwerts G beriick- 
sichtigt werden. Wird der Grenzwert G um einen bestimmten 
Wert uberschritten, so resultiert der Fehler aus dem Geber- 
versatz a. In diesem Fall wird ein Fehlersignal 75 erzeugt , 
beispielsweise verbunden mit der Meldung „ Schleif ender Ge- 
ber" . 

Prinzipiell konnte zwar auch der I -Anteil des Querstromreg- 
lers 48 zur Geberversat zauswertung herangezogen werden. Un- 
ter Umstanden wird jedoch eine Vorrausberechnung durch einen 
schwankenden Querstromsollwert IQ_SOLL erschwert . 

Figur 2 zeigt die Reglerstruktur einer Asynchronmaschine . 
Der wesentliche Unterschied zur Synchronmaschine besteht 
darin, daS der Langsstrom-Sollwert ID_SOLL nicht fest auf 
dem Wert Null liegt, sondern in der gezeigten Weise erzeugt 
wird. Fur die Erfindung ist die Art der Erzeugung jedoch 
nicht wesentlich, sondern sell nur im Zuge der Vollstandig- 
keit erwahnt v;erden, da sie als EingangsgroSen der Langs - 
spannungsuberwachung 7 9 nach Figur 2 dienen. Damit konnen 
die Langsspannungsiiberwachung 79 gemaS Figur 3 und der Plau- 
sibilti tastest 34 auch fiir die Asynchronmaschine zum Einsatz 
kommen . 
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Bei dem Ausfiihrungsbei spiel gemaE Figur 6 ist fur die 
Asynchronmaschine ein duales MeEsys t emuberwachungskonzept 
realisiert. Die Langsspannungsuberwachung 79 ist bei niedri- 
5 gen Frequenzen identisch mit der der Figur 3 . 

Aufgrund von Parametertoleranzen ( Temperaturabhangigkei t des 
Lauf erwidersrandes , Sat t igungserscheinungen ) kann dieses 
Verfahren bei hoheren Frequenzen nur f ehlerbehaf tet angewen- 

10 det warden. Kompensiert werden diese Paramet erabweichungen 

iiber eine zusatliche Regelung, die den Trans format lons^inkel 

so verscelit, daE> die xnduzierte Spannung in der d-Achse 
Null ist. Dies fiihrt einerseits dazu, daS das Verfahren der 
Langsspannungsiiberwachung 7 9 bei hohen Drehzahlen nicht an- 

15 gewendet werden kann, anderseits daS auch bei schleifendem 

Geber 12 die d- q-Koordinatensysteme in der Regelung 78 und 
im Antrieb 10 ausreichend gut iibereins t immen . Dadurch ist es 
moglich, aus den mternen GroSen des Reglers 79 iiber ein 
Drehzahluberwachungsmodel 1 8 9 eine ausreichend genaue Dreh- 

20 zahlinf ormation n_modell zu gewinnen. Das Ausgangss ignal des 

Komparators 73 gelangt als Langsspannungs - Fehlers ignal 75 an 
den Umschalter 93 . Bei niedrigen Werten des Schatzwertes 
n_modell leitet der Umschalter 93 das Fehlersignal 75 der 
Langsspannungsiiberwachung 79 an den Ausgang als resultieren- 

25 des Fehlersignal 94 welter. Andernfalls leitet der Umschal- 

ter 93 das von dem Vergleicher 91 generierte Modell- 
Fehlersignal 92 weiter. Der Vergleicher 91 ermittelt eine 
signifikante Abweichung des von dem Drehzahl - Lage -Gebers 12 
abgegebenen Signals mit dem Ausgangssignal des Drehzahliiber- 

30 wachungsmodells 89, der SchatzgroSe n_modeli der Ist- 

Drehzahl . Der Umschalter 93 wird in Abhangigkeir von der 
SchatzgroSe n_modell angesteuerr . 



35 



Das Drehzahluberwachungsmodel 1 8 9 
nehmen . Es bildet im wesentlichen 



laSt sich der Figur 7 ent- 
die Regelstrecke des An* 
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triebs 10 nach . Als EingangsgroSen werden von dem Regler 78 
gebildete GroSen verwendet wie der Querstrom-Sollwert 
IQ_SOLL, der Querspannungs -Sol Iwert UQ_SOLL, der Langsstrom- 
Istwert ID_IST und der Fluss - 1 stwert FLUSS_IST. AuiSerdem 
5 flie^en Parameter des Antriebs 10 v;ie Standerwiderstand 95, 

Rotorwiderstand 96 oder Standerindukkt ivi tat 97 ein. 
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5 



10 



Anspriiche 




schen Antriebs , umfassend zumindest ein MeSsystem (12) zur 
Erfassung zumindest emer Me£gr6£e eines elektrischen An- 
triebs (10) , zumindest emen Regler (78) , dem zumindest die 
von dem MeSsystem (12) erfaSte MeSgroSe zugefuhrt ist, und 
der zumindest eine StellgroSe zur Ansteuerung des Antriebs 
(10) erzeugt, dadurch gekennzeichnet , daS zumindest eine Si- 
gnalverarbeitung (34, 73, 79, 89, 91, 93) zur Fehlererkennung 



2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daE der 
Signalverarbeitung (34, 73, 79, 89, 91, 93) zur Fehlererken- 
nung des MeEsystems (12) zumindest eine von dem Regler (78) 
erzeugte GroEe (I0_SOLL, 1Q_IST, UQ_SOLL, FLUSS_IST, 65) zu- 
gefuhrt ist . 

3. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch 
gekennzeichnet, dai^ der Signalverarbeitung (34, 73, 79, 89, 
91, 93) zur Fehlererkennung des MeSsystems (12) zumindest ei- 
ne vcn dem Mei^system (12) erzeugte und/cder daraus abgeleite- 
re GroSe (a_ist) zugefuhrc ist . 

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch 
gekennzeichnet, daE. die Signalverarbeitung (34, 73, 79, 89, 



20 



des MeSsystems (12) vorgesehen ist . 
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91, 93) zur Fehlererkennung des MeEsys terns (12) eine fur ei- 
nen Fehlerfall des MeSsystems (12) charakteris tische GroSe 
mit einem Grenzwert (G, n__modell, n_sensor) vergleicht und in 
Abhangigkeit von dem Vergleich ein einen Fehler des Meissy- 
5 stems (12) anzeiqendes Fehlersignal (35, 75, 92, 94) erzeugt . 

5. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 
durch gekennzeichnet , daE der Signalverarbei tung (34, 73, 79, 
89, 91, 93) als die fur einen Fehlerfall des MeSsystems (12) 

10 charakt er i s t i sclie GroSe ein MalS^ fiir eine Anderung der Polrad- 

spannung (Up) des Antriebs (10) zugefiihrt ist . 

6. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 
durch gekennzeichnet, daS als eine vom Regler (78) erzeugte 

15 GroSe ein in einem Langsstromregler (54) und/oder Querstrom- 

regler (48) gebildetes Signal (65) und/oder ein Integralan- 
teil (65) der Signalverarbeitung (34, 73, 79, 89, 91, 93) zu- 
gefiihrt ist. 

20 7. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 

durch gekennzeichnet, daE der Grenzwert (G) von zumindest ei- 
nem Streckenparameter abhangt , der eine Regelabweichung in 
dem Regler (78) bewirkt . 

25 8. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 

durch gekennzeichnet, daiS zur Fehlererkennung des MeSsystems 
ein MeSsystemmodell (89) vorgesehen ist, das zumindest einen 
fiir das MeSsystem (12) zu erwartenden Schatzwert (n_modell) 
erzeugt . 

30 

9. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 

^,,^„-u, „^ — T T v-. — ~t4_ /(-\-^\ J T-i„T_n — 1 : 

»w.n y e:jvc:ixii-i^c: J- iwiinc; L. , Qcijcs CLii uiUis t-nct J. C X V ^ -5 7 CLcttj r ciix t:;r -L - 

gnal (75) der Signalverarbeitung (79) in Abhangigkeit von dem 
zu erwartenden Schatzwert (n modell) weiterleitet . 



35 
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10. Vcrrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 
durch gekennzeichnet , daS die Signalverarbeitung (34) akti- 
viert wird in Abhangigkeit von emer von dem Regler (78] er- 
5 zeugten GroEe (IQ_SOLL) und/oder dann, wenn erne vom Regler 

(78) erzeugte GroJ^e (IO_SOLL) einen bestimmten Wert (IQ_MAX) 
annimmt , vorzugsweise einen maximal zulassigen Sollwert . 



11. Vomchtung nach emem der vorhergehenden Anspriiche, da- 
10 durch gekennzeichnet , daE die Signalverarbei tung (34, 73, 

79, 89, 91, 93) ein Vergleicher (91) umf aSt , der ein Fehler- 

— ' ^j-ii-* -1- v-^, ^ '-t ; cr ^ C L-i.^ cij^j.ica.ij.y _L --iwj v ljii c:j-iie;ut jr-YLi:rj y di ly ^ _L gild -L 

des MeSsystems ( 12 ) und dem zu erwarcenden Schaczwert 
(n_modell ) . 

15 

12. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 
durch gekennzeichnet , dai^ eine Auswahlvorri chtung (93) vor- 
gesehen ist, die in Abhangigkeit von einer Auswahlgrol^e eine 
Auswahl trif f t zwischen einer erst en Fehleriiberwachung ( 79 ) 

2 0 und einer zweiten Fehleriiberwachung (89, 91) . 



13. Vorrichtung nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, 
daS die Auswahlvorrichtung (93) in Abhangigkeit von dem zu 
erwartenden Schatzwert (n_modell) eine Auswahl trifft zwi- 
25 schen einer ersten Fehleriiberwachung (79) und einer zweiten 

Fehleriiberwachung (89, 91) . 



14 . Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, da- 
durch gekennzeichnet, daS das MeSsystemmodell (89) den 
30 Schatzwert (n_modell) in Abhangigkeit von zumindest einer 

von dem Regler (78) erzeugcen oder davon abhangenden Regler - 
groSe ( IQ_SOLL, 'JQ_SOLL , ID_IST, FLUSS IST) bildec . 
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